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機器人簡介  

第七屆創思設計競賽的創作與設計的過程，大致可以 

分為下列所述的幾個過程，分別是構思、考量、設計、決 

定、製作前準備、製作、修改、完成等幾部分。  

而我們的機器人以實用性為優先考量，對於每一個關卡都 

有能力去闖關，也以最少的動作去處理最多的事，整體的 

設計，在製作過程中，以所有尺寸都是透過模擬後，才加 

以製作出來，因此其精密度極高，在機構上透過傳統的設 

計，如鏈條鍊輪的使用、螺紋與羅帽的運用…等，都皆有 

運用。  

設計概念  

在構思方面，透過討論，將對於每一個關卡能使 

用什麼樣的辦法，能想到什麼辦法都提供出來， 

以集思廣益方法找出各種不一樣的方式來面對 

問題；考量方面，由於構思出許多不一樣的方 

式，透過其優點與缺點的分析，將每一樣的構思 

好好的評估之後，將其優缺點一一列出，在來評 

估其可行性，由可行性的高低排序下來，由優先 

順序的來設計其機構；進入設計階段部分，以簡 

單及穩定度為優先的考量，再而求其重量及速 

度，對於機構的設計上，將每一個關卡所預先選 

用的方式，利用簡單的幾之後旋轉到所需的角度 

的自由度。  

幾何運動學來達到所設定的動作；當機構的 

雛型大致完成時，利用 solidworks軟體繪製， 

將其尺寸決定出來，其中參考了 Solid Works使 

用入門[6]，找出模擬的狀態情形，也慢慢的進 

入到製作前的準備，在這過程中得先將機構的設 

計圖及尺寸決定下來，再來才是購買所需要的材 

料，當材料購買完成後，便進入製作的階段，利 

用車、鉗、.、磨…等基本的技術，將每一個元 
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件做出其形狀及其功能，當每一個元件都完成 

時，將其一一的組合起來，透過測試之後，決定 

是否需要修改，如不需修改，則完成一部分，進 

而在去完成下一部分。  

透過這樣的訓練下，不但在思考及製作上有明顯 

的進步下，也透過這次的比賽過程中，可以深深 

的體會到團結的力量是無窮的，一個成功的團隊 

可以創造出奇蹟的。  

機構設計  

車體為機器人的基本車架，因此為了其堅 

固性還有架台行走時的穩定性，因此採用剛性較 

好的鋁條為材料，此外為了使機器人可以拆裝， 

因此為了兩者兼故，因此利用合金螺絲來接合鋁 

條跟鋁條間，因此在於機器本身的堅固性，可說 

是很穩的，此外，本車體的特色是，利用塑膠鋼 

來做皮帶輪，利用塑膠鋼本身質量很輕，但是卻 

很耐撞擊的特性，因此，輪子也比較耐用了許 

多，由下圖為機器人本身的基本架構。  

底盤取決於機器人行動的速度，所以對於底盤的 

設計，我們採取四輪傳動，原因主要是希望在過  

 

圖 2.1車體圖 1  

圖 2.2 車體圖 2  

圖 2.3 車體圖 3  

波浪區部份由於此區可是為障礙行走，因此 

本組決定將利用皮帶的帶動，達到四輪帶動，加 

上皮帶輪的作動可以使得輪子再走障礙時，可以 

利用皮帶的支撐力，使得車體本身可以不需要做 

很高，而在走的過程中，由於車體的重量壓在皮 

帶上，所以在中間加上兩組惰輪，如圖所示：  

圖 2.4 車輪安置圖  

加上惰輪後，機器人在行走癲頗的路面，變的比 

較不會搖搖晃晃的，不但有這樣的效果，由於機 

器人本身在其他部分的重量較重，因此，造成機 

器人本身的重心不在中間，因此透過惰輪的調 

整，可以將較重的那邊的惰輪的高度調整低一 

些，而另一端較輕的部分，將其惰輪接觸地面多 

一些，利用惰輪的調整後，可以使得重心偏差的 
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地方稍微改善。  

岩漿區部份利用擺橋與收橋的方式來通 

過，為了使收放橋的順暢性，因此在機器人本身 

安置了兩部分，而前端的機構能夠方便放橋，而 

等通過後，再利用後方的收橋機構收橋，不但可 

以節省時間再過橋來等轉動機器人的時間，也讓 

收放的流暢性變的更好，其放橋構想圖 2.5如 

下：  

圖 2.5 構想圖  

 

圖 

2.6 修改前  

圖 2.7 修改前側視圖  

圖 2.8修改後  

收橋機構上，是利用一固定中心，作為旋 

轉中心，並配合槓桿原理，使得動力源馬達的力 

量不需要很大就可以將橋收起來，此外，在收橋 

上要如何讓橋固定在收橋機構上，本組是利用高 

低差的原理，讓收橋機構能夠插入橋的上支桿與 

下固定桿間，再將橋收起來。  

圖 2.9收橋機構  

圖 2.10 橋  

障礙擺設部分，原本想利用擺設障礙來延遲 

對手的時間，但是考量再擺設所需花更多時間在 

對位與擺設上，因此，將原先的設計拆除掉，而 

原先的設計如圖所示：  

圖 2.11抓取障礙塊  

 

此外，由於障礙台的高度有四種不一樣的高度， 

因此，再原先的設計概念是以能擺設所有不同高 

度的障礙台做為考量，因此在這部分，經過多次 

的試驗後，以剪式鐵門的機構來作為伸高機構， 

其基本構造圖如下：  

圖 2.12 展高圖 1  

圖 2.13 展高圖 2  

起初再做此機構時，由於本機構在收起來的時 

候，會有死點，必須有極大的力量去拉動，從機 

構學設計[2]、機構學[3]中找出拉動滑動機構的 
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原則，及找尋出其運用的機械元件，原先所考量 

到兩個方式來拉動，一是利用左右螺旋將其從兩 

側拉回，二是利用剪門機構的中間力量所需最小 

的方式來帶動，因此，在這部分選擇第二方式來 

達到所要的動作，因此，在此部分使用 LM軸承 

使得伸高機構在伸展時，獲得較小的摩擦力的阻 

礙，加上所配合 LM軸承的兩個軸心之平行度要 

有一定的配合，如果配合的  

太差，則兩個 LM軸承會被卡死，因此在固定此 

雙軸得要有很高的精密度，在此部份，為了使固 

定點不意改變，因此在鑽孔時，每一個孔不論在 

定位，和孔與軸的配合上都是非常好的配合，因 

此，在伸高時，只要克服其啟始的最大靜摩擦 

力，即可在馬達的運轉下，機構會慢慢的展高 

起來，如下圖：  

圖 2.14 展高圖 3  

圖 2.15 LM軸承  

 

圖 2.16 展高架台  

圖 2.17 馬達安置圖  

圖 2.18 整體圖  

雷射區部分包含兩部分，分別是鑽穿部分和 

跨越部分，由於在跨越部分無法做到很順暢的跨 

越過去，因此本小組選用鑽穿的策略來闖關，對 

於這個關卡上，在製作的過程中，將車體的高度 

比雷射的基本高度還低一點，因此可以順利的闖 

關過去，也不需要為了跨越障礙而去對位，因此 

這為我們的策略與製作中所遵守的原則。透過氣 

壓學[4]中，找出氣缸與氣缸間的配合，要方便 

其做動的原理。並由氣立可氣動設備產品目錄。 

[5]找出所須運用的氣液壓元件。  

擺設光鑰部分，大致可以分為三部分，分 

別是抓取、伸長、轉向…等三部分，而此三部分 

皆可以獨立做到，首先介紹抓取部分，其機構圖 

如下：  

圖 2.19 夾爪  

圖 2.20 轉角部分  

其抓取的部分，是由一端為固定端，而另一 
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端利用氣缸的推與收的做動下，則會對光鑰產生 

夾與放的動作，而當伸長出去時，同時也驅動另 

一支氣缸，而達到轉向的目的，而伸長機構部 

分，利用孔與線的抽拉過程中，依序的將藏在裡 

面的鋁管一一的伸長出來，以達到伸長 100CM 

的距離，其伸長部分機構如下：  

 

圖 2.21 伸長機構尾段  

圖 2.22 改良後的中間段  

圖 2.23 尾段與中間段的伸長機構  

由於尾端重力所造成的扭矩很大，因此為了 

使鋁管伸長出去後，不要造成太大的變形彎曲， 

因此在管與管的配合上需要很高的精密配合，此 

外，為了使現在抽拉的過程中較順暢，因此利用 

多個似為滑輪的機構，讓他可以將現很順利的抽 

出，以達成做動的目標。  

電路上可分為兩部分，一是遙控部分，二 

是繼電器的部分，為了使機器人在行走的過程中 

可以很順暢的前後左右走，因此，利用繼電器激 

磁的原理，從基本電子學書中[1]中，找出繼電 

器的運用，在本次的比賽過程中，我們利用了三 

顆繼電器來控制前後左右，其中將這三顆分別為 

a,b,c時，當 b繼電器激磁時，則機器人便會像 

前走，而當 b與 a或 c同時激磁時，則機器人會 

左右轉，而當 a,b,c同時激磁時，則機器人會向 

後行走，此為本組機器人的行走控制部分，而剩 

下的便是機器人每一個動作的  

啟動開關，或是微調開關，其圖如下：  

圖 2.24 機器人電路安置  

參賽感言  

透過這一次的比賽經驗後，不但給自己多了 

肯定，也讓自己的視野變的更廣，也更能了解在 

設計的過程中，不但要結合理論也需要有基本的 

實作經驗，才可以將自己所想的做出來，如果只 

是在理論上專攻，而沒有實作的過程，而永遠只 

是在紙上談兵，而自己有了些基本的實作，但是 

沒有透過理論的配合，也不能證明自己是否做的 

對與錯，因此實作與理論是必需同時所擁有的， 
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缺一不可。而在製作的過程中，不但要對自己所 

設計的尺寸有一定的精密度，不可以只是大概多 

少就多少這樣去做，永遠的大概，是不可能在製 

作的過程中被認同的，該是多少，就得是多少， 

才不會因為哪先地方的孔鑽太大，而造成機構的 

鬆動，以致於必須重作，重做的過程不但發費了 

 

不必要的時間，也對自己的精神上有很大的損 

傷，所以，只要能夠避免的地方，只要多多注意 

一些，反而我們可以省下更多時間，而多餘的時 

間我們也可以利用在修改的地方，這也是這一次 

所學習到最重要的經驗。  

感謝詞  

感謝主辦單位給予這次參賽的機會，過程 

中或許有些辛苦，但是所學到的東西卻是永久的 

經驗，也謝謝學校老師的指導，將所遇到的  

問題，能夠在討論之下一一的解決，當然還有  

謝謝在這過程中給予幫忙的同學與朋友，使得本 

組可以在期限內完成。謝謝大家。  
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